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Handhabe fur chirurgische Instrumente. 



Die Erfindung betrifft eine Handhabe der im Oberbegriff des An- 
spruches 1 genannten Art. 

Chirurgische Instrumente mit bewegbaren Operationselementen sind 
in vielfaltigen Bauformen bekannt, so z.B. Scheren, Zangen, In- 
strumente mit zum Schneiden bewegten Messern, Haken od. dgl. 
sowie Instrumente mit bewegten hochfrequenzbeaufschlagten 
Schneid- oder Koagulationselektroden. Die bewegten Scherenbran- 
chen, Zangenbranchen, Messer, Elektroden u. dgl. solcher Instru- 
mente werden im folgenden als bewegbare Operationselemente be- 
zeichnet. Dabei konnen die Operationselemente unmittelbar an der 
Handhabe angeordnet sein, wie z.B. bei einfachen Scheren nach Art 
einer Haushaltsschere. Fur endoskopische Zwecke konnen die Ope- 
rationselemente am distalen Ende eines langeren Schaftes vorgese- 
hen sein, an dessem proximalem Ende die Handhabe sitzt. Das Be- 
tatigungsgetriebe weist dann Gelenke und eine den Schaft durchlau- 
fende Betatigungsstange oder einen Zugdraht auf. Das Verbin- 
dungsgetriebe kann in einfachen Fallen wie nach Art der ublichen 
Haushaltsschere aus einem einfachen Gelenk bestehen oder auch 



von komplizierterer Kinematik sein, beispielsweise Zahnstangenge- 
triebe u. dgl. aufweisen. 

Die Handhabe solchep Instrumente ist nach dem Stand der Technik 
haufig als sogenannter Scherengriff ausgebildet, bei dem zwei oder 
mehr Finger an zwei Griftbranchen der Schere anfassen, zumeisl in 
Fingerringen, die ein sicheres Sleuern ermoglichen. Nachteilig da- 
bei ist, daU sowohl das Halten und Posilionieren des Instrumentes 
als auch die Betatigung der Operationselemente durch die Finger er- 
folgt. MuB mit groBer Kraft gehalten werden, kann nicht mehr fein- 
fuhlig betatigt werden (und umgekehrt). 

Bei besonders einl'achen Instrumenten, wie beispielsweise Pinzet- 
ten, erfolgt der Angriff am Instrument zwar sebr feinfuhlig mit den 
Fingerspitzen von Dauinen und Zeigerfinger, dieser Fingerangriff 
dient aber gleichzeitig zum Halten und Positionieren des Instru- 
mentes. Es bestehen also dieselben grundsatzlichen Nacliteile wie 
beim vorerwahnten Scherengriff. 

Die erwahnten Instrumente, die mit Daumen und Zeigefinger beta- 
tigt werden, erlauben eine besonders feinfuhlige Betatigung, da das 
pinzettenartige Erfassen eines Instrumentes mit diesen Fingern von 
der Physiologie der Hand her eine besonders geschickte Steuerung 
ermoglicht. Bei bekannten Instrumenten wird aber durch die Not- 
wendigkeit, mit diesem Angriff gleichzeitig zu halten und zu Posi- 
tionieren, insbesondere bei groBeren erforderlichen Haltekraften, 
dieser Vorteil wieder zunichte gemacht. 

Bei gattungsgemaBen Handhaben ist das Halten an einem Handgriff 
und das Betatigen mit Fingern getrennt. Solche gattungsgemaBen 
Handhaben sind als Pistolengriffe bekannt. Nach dem Stand der 
Technik ist dabei stets ein abzugartiger Betatiger vorgesehen, der 
mit dem Zeigefinger in der Nahe von dessen distalem Endgelenk 
kontaktiert wird. 

Vorteilhaft bei solchen Pistolengriffhandhaben ist die Trennung von 
Hallen und Positionieren einerseits und Betatigen andererseits. Es 



kann mit groBer Kraft gehalten und positioniert, aber gleichzeitig 
feinfiihlig betatigt werden. Da der Zeigefinger aber iiicht mit seiner 
erapfindlichen Fingerkuppe, sondern mit seinem distalen Endgelenk 
angreift, wird optimale Feinfuhligkeit nicht erreicht. AuBerdem 
wird die Feinfuhligkeit des Zeigefingers dadurch behindert, daB er 
gegen die gauze Hand arbeiten muB und nicht wie bei einer Pinzelte 
gegen den Daumen. 

Die Aufgabe der vorliegenden Erfindung bestehl darin, eine gat- 
tungsgemaBe Handhabe hinsichtlich der feinfuhligen Betatigung zu 
verbessern. 

Diese Aufgabe wird erfindungsgemaB mit den Merkmaien des An- 
spruches 1 gelost. 

ErfindungsgemaB ist wie bei bekannten gattungsgemaBen Hand- 
haben das Halten und Positionieren des Instrumenies einerseits und 
das Betatigen des Operationselementes andererseits getrennt. Die 
dadurch mogliche feinfuhlige Betatigung wird erheblich verbessert 
dadurch, daB die Betatigung mit Daumen und Zeigefinger erfolgt, 
also mit der fur die Hand maximal moglichen Feinfuhligkeit. Erfin- 
dungsgemaBe Instrumente konnen sehr sicher und fest, auch mit 
hoheren Kraften, gehalten und positioniert werden, wobei ihre Ope- 
rationselemente mit hochster Feinfuhligkeit betatigbar sind. 

Vorteilhaft sind die Merkmale des Anspruches 2 vorgesehen. Wenn 
beide Tastelemente als Betatiger von den Fingern bewegt werden, 
ergibt sich bei Betatigung eine symmetrische Bewegung der Finger, 
die der Physiologie der Hand entspricht und maximale Feinfuhlig- 
keit erm5glicht. 

Dabei sind vorteilhaft die Merkmale des Anspruches 3 vorgesehen, 
wonach beide Tastelemente auf dasselbe Verbindungsgetriebe ein- 
wirken, also beispielsweise gemeinsam eine von einem Verbin- 
dungsgetriebe angetriebene Zange schlieBen oder ein einzelnes be- 
wegbares Messer betatigen. 



Alternativ konnen dabei auch die Merkmale des Anspmches 4 vor- 
gesehen sein. Dabei sleuern die Tastelemente unterschiedliche Ope- 
ralionselemente einzeln. Es konnen also beispielsweise bei einer 
Zange oder Schere deren beide Branch en einzeln gesteuert werden, 
wodurch ein Offnen und SchlieBen sowie auch eine Verschwenkung 
ermoglicht wird. 

Vorteilhafl sind die Merkmale des Anspmches 5 vorgesehen. Diese 
Konstruktion ist lechnisch einfacher, da nur ein Tastelement be~ 
weglich als Betatiger ausgebildet ist, das andere aber auf einfache 
Weise starr am Handgriff vorgesehen, z.B. mit diesem integral 
ausgebildet ist. Die Fingerbewegung wird dabei zwar unsymme- 
trisch, was die Feinfuhligkeit aber nur unwesenllich slort. 

Vorteilhafl sind die Merkmale des Anspmches 6 vorgesehen. Hier- 
durch wird in iiblicher Weise ein Betatigen gegen Federkraft er- 
reicht mit automatischer Riickstellung durch die Feder. Sind beide 
Tastelemente als Betatiger ausgebildet, so konnen sie einzeln abge- 
federt oder gegeneinander abgefedert sein. 

Vorteilhafl sind die Merkmale des Anspmches 7 vorgesehen. Auf 
diese Weise laBt sich ein Tastelement von dem angreifenden Finger, 
der zwischen Tastelement und Ruckhalter eingreift, in beiden 
Richtungen steuern, so dafi mit dem Tastelement in beiden Richtun- 
gen betatigt werden kann. Eine Zange laBt sich beispielsweise zu- 
drucken und aufziehen. 

Vorteilhafl sind die Merkmale des Anspmches 8 vorgesehen. Eine 
solche groBflachige Ausbildung erleichtert das Aufbringen groBerer 
Krafte mit der ganzen Flache der Fingerkuppe. Unter Umstanden 
kann auch das Tastelement fiir den Zeigefinger fur groBere Krafte 
vom Mittelfinger mit beaufschlagt werden. 

Vorteilhafl sind die Merkmale des Anspmches 9 vorgesehen. Eine 
konkave Ausbildung der Betatigungsflache paBt sich der Form der 



Fingerkuppe an. Damit wird eine griffsichere Zentrierung der Fin- 
gerkuppe erreicht und das Auibringen groBer Betatigungskrafte er- 
moglcht. 

Vorteilhaft sind die Merkmale des Anspruches 10 vorgesehen. Mit 
einer spitzkonkaven Betaligungsflache ergibt sich bei Angriff des 
Fingers eine hohe punktformige Belastung der Fingerkuppe mit ent- 
sprecliend starker Reizung der Tastnerveu. Dadurch wird eine be- 
sonders feinfuhlige Betatigung bei niedrigen Betatigungskraften er- 
moglicht. 

In den Zeichnungen ist die Erfindung beispielsweise und schema- 
tisch dargestellt. Es zeigen: 

Fig. 1 eine Draufsicbt auf eine chirurgische Schaftzange mit 
erfindungsgemaBer Handhabe in erster Ausfiihrungs- 
forra, 

Fig. 2 eine Seitenansichl auf das Instrument nacli Fig. 1, 

Fig. 3 eine Ansicht entsprechend Fig. 2 eines Instrumentes 
mit einer Handhabe in anderer Ausfuhrungsform, 

Fig. 4 eine Ansicht der Ausfuhrungsform der Fig. 3 von 
unten, 

Fig. 5 eine Seitenansicht gemaB Fig. 2 eines Instrumentes mit 
einer Handhabe in einer dritten Ausfuhrungsform, 

Fig. 6 eine Draufsicbt zu der Ausfuhrungsform der Fig. 5, 

Fig. 7 einen Schnitt nach Linie 7 - 7 in Fig. 2 und 

Fig. 8-10 Darstellungen gemaB Fig. 7 mit Varianten der Taste- 
Iemente. 



Die Fig. 1 unci 2 zeigen eine Schaflzange, wie sie fur laparoskopi- 
sche Oder sonstige endoskopische Operalionen benotigt wird. Die 
Zange weist einen Rohrschaft 1 auf, an dessen distalem Ende mil 
einer Achse 2 zwei Zangenbranchen 3 gelagert sind. Diese werden 
gemeinsam angetrieben von einem im Schafl 1 langsverschiebbar 
gelagerten Zugdraht 4. 

Am proximalen Ende des Schaftes 1 ist eine Handhabe angeordnel 
mit einem am Schafl 1 befestigten Hauplkorper 6, an dem mil 
einem Sleg 7 ein Handgriff 8 befestigt ist. 

Im Hauptkorper 6 sind mit Achsen 9 zwei Hebel 10 gelagert, an de- 
ren freien Enden Uachig konkav ausgebildete Tastplatten 11 befe- 
stigt sind, die als Tastelemente dienen. 

An den Hebeln 10 sind ferner im Abstand von ihren Lagerachsen 9 
mit Gelenken 12 Gelenkstaugen 13 gelagert, deren andere Enden an 
einem gemeinsamen Gelenk 14 angreifen, an dem auch das 
proximale Ende des Zugdrahtes 4 befestigt ist. 

Die Hebel 10 und Gelenkstangen 13 bilden ein Parallelogrammge- 
lenk, das bei Zusammendriicken der Tastplatten 11 gegeneinander 
mit dem Gelenk 14 am Zugdraht 4 zieht, um die Zangenbranchen 3 
zu schlieBen. 

Wie Fig. 1 in Draufsicht zeigt, sind die Tastplatten 11 symmetrisch 
zu beiden Seiten des Steges 7 bzw. des Handgriffes 8 angeordnel. 
Fig. 2 zeigt, daB sie oberhalb des Steges 7 bzw. des Handgriffes 8 
angeordnet sind, und zwar gegeniiber dem Handgriff 8 in distaler 
Richtung versetzt. 

Eine in den Fig. 1 und 2 eingezeichnete rechte Hand eines Opera- 
teurs zeigt, daB die Handhabe in der dargeslellten Weise anfaBbar 
ist. Daumen 15 und Zeigefinger 16 fassen dabei mit den Finger- 
kuppen von auBen gegen die Tastplatten 11. Der Handriicken liegt 
an der Riickseite des Handgriffes 8. Mittelfinger 17, Ringfinger 18 
und kleiner Finger 19 schlieBen um den Handgriff 8 und halten die- 



sen. Da das dargestellle Instrument rechts/links-symmetrisch ausge- 
bildet ist, kann es ersichllich audi von Linkshandern in gleicher 
Weise ergriffen werden. 

Wie Fig. 1 und 2 zeigen, kann das dargestellte Instrument mit dem 
Handriicken und den iibrigen Fingern 17, 18, 19 der Hand mit ho- 
lier Kraft gelialten und positioniert werden. Daumen 15 und Zeige- 
finger 16 sind dabei von jeder Haltearbeit entlastet und konnen fein- 
fiihlig unter Ausnutzung der hohen sensorisclien Kapazitaten ihrer 
Fingerkuppen die Tastplatten 11 betatigen und somit die Zangen- 
branchen 3 sehr feinfuhlig scliliefien, urn beispielsweise weiches 
Gewebe abzutasten oder vorsichtig zu erfassen. 

Eine Druckfeder 20 zwischen den Tastplatten 11 sorgt fur deren 
Ruckstellung; Anstelle des dargesteJIten Verbindungsgetriebes 10, 
13, 4, das die Tastplatten 11 mit den Zangenbranchen 3 verbindel, 
kann auch ein anderes Getriebe vorgesehen sein, das beispielsweise 
mit Zahnstange und Ritzel oder auf sonstige bekannte Weise ausge- 
bildet ist. 

Die Fig. 3 und 4 zeigen eine Variante der Ausfuhrungsform der 
Fig. 1 und 2, bei der zwei Anderungen vorliegen. Die Bezugszei- 
chen sind so weit wie moglich entsprechend zu den Fig. 1 und 2 
gewahlt. 

Abweichend von der Ausfuhrungsform der Fig. 1 und 2 ist der 
Handgriff 38 niclit pistolengriffartig abgewinkelt, sondern in einer 
In-Line-Ausfuhrung vorgesehen. Er stehl also mit seiner Achse im 
wesentlichen parallel zum Schaft 1. Dabei ist ebenfalls ein Erfassen 
des Handgriffes mit der Handflache und den iibrigen Fingern 17, 18 
und 19 moglich, wobei Daumen und Zeigefinger frei bleiben, urn 
die Tastplatten zu erfassen und feinfuhlig zu betatigen. 

In weiterer Abweichung von der Ausfuhrungsform der Fig. 1 und 2 
ist nur eine der Tastplatten 11 mit Hebel 10 fiber ein Gelenk, das 
eine Halfte des in Fig. 1 dargestellten Verbindungsgetriebes ausbil- 
det, zum Antrieb der Zangenbranchen 3 vorgesehen. Die andere 
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Tastplatte 41 ist starr am Hauplkorper 6 befestigt. Die Bewegung 
der Tastplatten 11 unci 41 ist dabei unsymmetrisch, jedoch im 
wesenllichen entsprechend zu der bei der Ausfuhrungsform der Fig. 
1 und 2. 

Die Fig. 5 und 6 zeigen in Seilenansicht und Draufsicht eine wei- 
tere Ausfuhrungsform, die grundsatzlich in ihrer Bedienung der 
Ausfuhrungsform der Fig. 1 und 2 entsprichl. Am proximalen Ende 
des Schaftes 1 ist ein Pistolengriff 58 mit einem vorragenden 
Schaftteil 57 befestigt. 

Der Pistolengriff 58 kann, wie in Fig. 1 und 2 dargestellt, von der 
Handflache und den iibrigen Fingern 17, 18 und 19 ergriffen wer- 
den. Daumen 15 und Zeigefinger 16 bleiben frei und konnen seit- 
lich am Schaftteil 57 angreifen. Dort sind Tastplatten 51 zu beiden 
Seiten vorgesehen, die, wie Fig. 6 zeigt, an den auBeren Enden von 
Stangen 60 sitzen, die langsverschiebbar in das Schaftteil 57 ein- 
greifen und das dort nicht dargestellte Gelriebe zum Antrieb des 
Zugdrahtes 4 betatigen. 

Fig. 7 zeigt einen Schnitt nach Linie 7 - 7 in Fig. 2. Es ist in dieser 
Darslellung ersichtlich, daB die Tastplatten 11 konkav ausgebildet 
sind, wodurch sie sich den anliegenden Fingerkuppen von Daumen 
15 und Zeigefinger 16 besser anpassen. Sie konnen beispielsweise 
auch der unterschiedlichen FingerkuppengroBe individuell angepaBt 
sein. 

Fig. 8 zeigt in einer Ausfuhrungsvariante in enlsprechender Dar- 
stellung zu Fig: 7 eine andere Ausbildungsmoglichkeit von Tast- 
platten 81, die spitzkonvex ausgebildet sind. Mit ihren nach auBen 
ragenden Spitzen 80 ergeben sie eine punktformige Belastung der 
Fingerkuppen, die bei allerdings niedrigen aufbringbaren Kraften 
eine hohe Sensibilitat ermoglicht. 

Fig. 9 zeigt in entsprechender Darstellung wie Fig. 7 eine weitere 
Varianle, bei der die Tastelemenle jeweils fur Zug- und Druckbeta- 
tigung ausgebildet sind. Dabei ist ein Tastelement 91 als iiblicher 



Fingerring ausgebildet. Das andere Tastelement 9T weist die Tast- 
platte 11 der Fig. 7 auf, an der iiber einen Biigel 92 ein Ruckhalter 
93 befestigt ist, der der Tastplatte 11 aufien im Abstand gegeniiber- 
Iiegt, so dafi ein Finger zwischen Taslplalte 11 und Riickhalter 93 
greifen kann. 

Bei der Ausfuhrungsform der Fig. 9 konnen die beiden Tastele- 
mente 91 und 91' beidseitig belatigt werden. Die in Fig. 1 darge- 
stellle Riickstellfeder 20 kann enlfallen. Die Zangenbranchen 3 
konnen mit dieser Ausfuhrungsform sowohl zugedriickt als auch 
aufgezogen werden. 

Fig. 10 schlieBlich zeigt eine weitere Varianle in Darstellung gemaB 
Fig. 7, Dabei ist die eine Tastplatte 11 unverandert. Die andere 
Tastplatte 111 ist fur zwei Finger ausgebildet, kann also beispiels- 
weise von Zeigefinger und Mittelfinger zur Ausubung hoherer 
Krafle erfaBt werden. 

Bei den dargestellten Ausfiihrungsformen sind eine Reihe von Vari- 
anten moglich. So kann beispielsweise bei den Ausfuhningsformen 
der Fig. 1 und 2 oder der Fig. 5 und 6 jedes der jeweils zwei Tast- 
elemente 11, 11 bzw. 59, 59 an ein eigenes Verbindungsgetriebe 
angeschlossen sein, wobei beispielsweise die beiden Zangenbran- 
chen 3 fiber jeweils eine eigene Zugstange 4 getrennt ansfeuerbar 
sind. Durch entsprechende Betatigung der Tastelemente kann also 
beispielsweise die von den Branchen 3 gebildete Zange geoffhet 
und geschlossen sowie auch seitlich verschwenkt werden. 
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ft«PENTANSPRUCHE: 



1. Handhabe zum einhandigen Halten und Betatigeu von 
wenigslens ein bewegbares Operalionselement (Zangenbran- 
che 3) aufweisenden chirurgischen Iristrumenten, mit einem 
zum Hallen und zur Positioniemng des Instrumenles erfaB- 
baren Handgriff (8, 38, 58) und wenigstens einem von einem 
Finger (15, 16) betatigbaren, am Handgriff beweglich gela- 
gerlen Betatiger, der fiber ein Verbindungsgetriebe (10, 13, 
14, 4) das Operalionselement (3) antreibt, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB der Handgriff (8, 38, 58) unter Freilassung 
von Zeigefinger (16) und Daumen (15) zum Erfassen durch 
die Handflache und die ubrigen Finger (17, 18, 19) der Hand 
ausgebildet ist und daB in ergonomiscli giinstiger Lage in 
bezug auf den Handgriff (8, 38, 58) fur die Fingerkuppen 
von Daumen (15) und Zeigefinger (16) relativ zueinander 
abstandsbewegliche Tastelemente (11, 41, 51, 81, 91, 91', 
111) vorgesehen sind, von denen wenigslens eines als 
Betatiger (11, 51, 81, 91, 91', 111) ausgebildet ist. 



2. Handhabe nach Anspruch 1, dadurch gekeimzeichnet, daB 
beide Tastelemente (11, 51, 81, 91, 91', 111) als Betatiger 
ausgebildet sind. 
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3. Handhabe nach Anspntch 2, dadurch gekennzeichnet, daB 
beide Taslelemenle (11, 51, 81, 91, 91', 111) auf dasselbe 
Verbindungsgetriebe (10, 13, 14, 4) einwirken. 

4. Handhabe nach Anspruch 2, dadurch gekennzeichnet, daB 
die beiden Tastelemente iiber jeweils eigene Verbindungsge- 
triebe unterschiedliche Operationselemente (3) antreiben. 

5. Handhabe nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, daB 
eines der Tastelemente (41) am Handgriff (38) befestigt ist. 

6. Handhabe nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, daB 
das aJs Betatiger ausgebildete Tast element (11) in Richtung 
einer AbstandsvergroBerung zum anderen Tastelement (11, 
41) federbelastet ist. 

7. Handhabe nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, daB 
das als Betatiger ausgebildete Tastelement (11) auf seiner 
dem anderen Tastelement (91) abgewandten freien Seite im 
Abstand mit einem zum Eingriff mit der Riickseite des Fin- 
gers (15, 16) ausgebildeten Riickhalter (93) versehen ist. 

8. Handhabe nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, daB 
die Betatigungsflache der Tastelemente (11, 111) groBflachig 
ausgebildet ist. 

9. Handhabe nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, daB 
die Betatigungsflache der Tastelemente (11) konkav ausge- 
bildet ist. 

10. Handhabe nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, daB 
die Betatigungsflache der Tastelemente (81) spitzkonvex aus- 
gebildet ist. 
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54 Dispenser for surgical instruments 

Claim 1 

Dispenser for one handed holding and manipulation of at least one movable surgical 
element (forceps line 3) of surgical instruments, with an ascertainable hand grip (8, 35, 
58) for holding and positioning the instrument and with at least with one manipulator, 
finger operable and activatable which is located on the handle which operates said 
surgical element via a connecting transmission (10, 13, 14, 38, 58) 
characterized in that the hand grip (8, 38, 58) when released by the index finger (16) 
and thumb (1 5) is designed to be gripped by the palm and the rest of the fingers (17, 
18, 19) and that elements are provided for, positioned in an ergonomic suitable 
position with regard to the hand grip (8, 38, 58) and spaced such that they can be 
activated by the finger tips of the thumb and index finger and with at least one element 
designed as a manipulator (11, 51, 81, 91, 91\ 111). 



